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5 Anordning vid robot 
TEKNISKT OMRADE 

Foreliggande uppfinning hanfor sig till en robot med kompakt kablageinfSstning enligt den i 
10 ingressen till patentkrav I beskrivna typen. 

TEKNIKENS STANDPUNKT 

15 Industrirobotar innefattar en manipulator med styranordning dar manipulatom innefattar en 
robotarm. Vid industrirobotar det vanligt att invandigt i robotarmen anordna kraflkablage 
for stromforsorjning av roboten samt signalkabiage for styming av roboten. Det ar aven kant 
att anordna processkablage ,for kraftf5r56rjning av sjalva verktyget, invandigt i robotarmen. 
Bestamningen kablage avser hSr ett eller flera av ovannSmnda kablage. Dessutom kan 

20 bestanmingen irmefatta reservledningar f5r tex kundens olika behov. Varje kablage Sr fbrsett 
med kontaktdon fSr anslutning till respektive kraftfbrsaijningskaila. 

Patentskriften US 5564312 visar en industrirobot i vilken kablaget pi vSg upp ur stativet 
passerar en 5ppn]ng i en stjamformad hillare, vilken hMIer isar kablama s4 att de klarar 
25 robotens rotation kring en axel A. Den stjamformade hillaren skyddar §vcn mot nedfallande 
partiklar och delar. Den stjamformade hillaren fordelar de enskilda kablama och ledningama 
6ver hela oppningen. 

Patentskriften GB 2134074 visar en industrirobot med installerat kablage, varvid syfte Sr att 
30 minska slitaget pi kablaget utan att begransa robotens rarlighet. Dokumentet anger inte hur 
kablaget kan bytas ut tex vid kabelbrott eller annan skada pi kablaget, 

Patentskriften US 4715571 visar en anordning for fasth&lbiing av enskilda kablar i runda 
hillare 1. Anordningen innefattar aven fastsatmingsorgan 53, som vardera kan hilla fast ett 



antal h&Uare, Syftet Sr bla att ^tadkomma en h&Uaranordning med l&g vikt att anvandas i tex 
flygplan. 

Industrirobotar ar siledes utnistade med kablage, vilka Mr dragna ut och in genom 
5 forh&llandevis tr§nga utrymraen i manipulatoidelama. Problem uppst&r nMr ett gammalt 
kablage ska avlagsnas och ett nytt kabtage ska installeras. 

Vid avlagsnandet kan de individuella kablama / ledningama i ett kablage, som ska bort, 
trassla ihop sig med de kvarvarande kablama / ledningama och dra med sig altemativt rycka 
sonder dessa. EUer ocksS fastnar det nya kablaget och riskerar att dras si^nder. B&da dessa 
10 situationer leder till odnskat monteringsaibete i roboten med kostsamma fordr5jningar som 
fdljd. 

De f^digtillverkade kablagen bar forhSllandevis stora kontaktdon. Vissa kontaktdon kan inte 
passera en eller flera 5ppningar eftersom de tillgSngliga utrymmena i oppningama ar for smL 
15 Altemativtet Mr att delvis montera ned roboten for att kuima installera kablage vilket fordyrar 
driften av roboten, 

Vid de ovan nSnrmda problemen fSrltogs tiden for ett kablagebyte hogst vasentligt. Detta 
leder till kostsamma driflsstopp, vilka hdgst vMsentligt £5rdyrar driften av roboten och d^rmed 
20 tillverkningen av en produkt. . 

En annan typ av problem vid robotar ar att smuts och skrap kan trSnga in i det inre ay 
manipulatom via tippningar for kablagen. Detta kan ocksi leda till odnskade driilsstopp som 
fordyrar produfctionen. Dessutom leder smuts inne i roboten till stdrre slitage och d^rmed 
25 kortare livslSngd. 

Vid tillverkning av industrirobotar av ovan angivet slag uppkommer dSrmed behovet av en 
robot, vilken mojliggor en snabb och enkel installering av fardigtillverkade kablage med 
vidhMngande kontaktdon. Samtidigt bor dessutom smuts utesttogas fr&n det inre av roboten. 
30 Vid en del robotapplikationer finns aven behovet av en infastning som aven skyddar robotens 
inre mot intrangande vatska. 
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Anordningen for infSstning av kablage bor ha ISg vikt, utnyttja utrymmet maximalt, dvs 
erbjuda en kompakt infastning, tiUSta snabbt montage av kablage och samtidigt utesttoga 
skrap och smuts. 

5 Detta behov kan inte nigon av anordningama, som visas i de anforda dokumenten, uppfylla. 

REDOGORELSE FOR UPPFINNINGEN 

10 Vid tillverkning av industrirobotar utrustas en manipulator med kablage for drivning av 
roboten. Utveckiingen av kraftfl>rs6rjmngen bar som m§l att skapa flexibla system for b&de 
robottillverkare och kund. I ett flexibelt system kan robottillverkaren producera ett 
standardkoncepL Kunden fir sedan bestSmma hur roboten ska vara utnistad vid leverans. 

15 Syftet med fbreliggande uppfinning ar s41edes att &stadkomma en robot innefattande en 
anordning med vilken man pi ett enkelt och kompakt satt faster kablage och samtidigt 
mOjliggor utbyte av och komplettering med fardigtillverkade kablage. 

Det ing&r i uppfinningstanken att robottillverkaren ska kunna anvMnda av imderleverantor 
20 fSrdigtillverkade kablage. Dessutom ingSr att aven anvandaren / kunden sj2lv ska kunna 
komplettera altemativt skifta robotens funktionsutrustning s& att roboten under sin livslangd 
kan utnyttjas for belt skilda arbetsuppgiflen 

Losningen enligt uppfinningen ar en robot innefattande en manipulator med styranording, 
25 varvid roboten Sr fbrsedd med en anordning fiSr infastning av minst ett kablage i 
manipulatom, dar kablaget loper genom en eller flera dppningar i manipulatom. Anordningen 
innefattar en h&llare som fixerar de enskilda kablama i sidled och langsled. Anordningen kan 
aven innefatta ett till hSllaren kompatibelt utformat lock. NSr hillaren och locket tiUsammans 
ar monterade i / over oppningen ticker de, altemativt bildar de, en tat fSrsIutning. Hailaren 
30 respektivc locket Sr losbart fixerade lings motsvarande avsnitt av fippningens kantomr&de. 

I uppfinningstanken ing^ situationen att en manipulator har s& mSnga kablage, att 
motsvarande antal kompatibla hillare tillsammans tacker 6ppningen. Dessutom ingSr 
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situationen att en eller ftera hillare 5r anoidnade tillsammans, utan att de tacker dppningen 
och utan att anordna nigot lock i den resterande delen av Sppningen. 

For att underWtta infastingen av kablage i manipulatom forses manipulatom med en r^rstuts, 
5 vilken har en ovre mynning med valfri form. Darigenom kan en oregelbunden oppning i 
manipulatom Cverforas till en valfri mynningsfom, som passar till de fardigtillverkade 
kablagens MUarc med fSrvald fonn. En annan f5rdcl med en fastraonterad rorstuts Sr att 
kablaget passerar en fippning, dar risken f5r slitage och brytning mot dppningens kant har 
minskat hSgst vSsentligt. 

10 

Hillaren och locket kan vara tillverkade av olika material tex gummi, polymer eller metall. 

Uppfmningen majliggor att i en robot fixera befintliga kablage i en dppning s& att de inte 
fdljer med n^ ett fardigtillverkat kablage ska avlSgsnas / installeras och d^rmed dras genom 

15 Sppningen: Hailaren fixerar installerade kablage tex i anslutning till dppningens kant. Om vid 
installering ett kablage, som ska foras genom appningen, har fSr stora kontaktdon kan 
hailaren lossas frSn appningens kant och fbras 4t sidan f8r att lanma plats it kontaktdonen. D& 
ar det enbart de enskilda kablama i kablaget som upptar utrymme i eppningen. Nar 
kontaktdonen sedan har passerat genom oppningen fSrs hillaren tillbaka och f^sts &terigen tex 

20 vid Gppningens kant. 

FIGURBESKRIVNING 

25 Uppfmningen kommer att fBrklaras narmare genom beskrivning av ett utfdringsexerapel 
under hainvisning till bifogade ritning, dSr 

fig 1 visar en industrirobot med ett kablage installerat i enlighet med fSreliggande uppfinning, 

30 fig 2 visar en utftringsform av uppfinningen dSr en rOrstuts bildar en dppning anordnad med 
h&llare och lock, 



fig 3 visar en uppforstorad detaljvy av anordningen i figur 2. 



5 



BESKRIVNING A V UTFORINGSEXEMPEL 
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En industrirobot, innefattande en manipulator med en styranordning, innefattar en anordning 1 
fbr infastning av ett kablage 2 (fig 1), Kablaget 2 ar installerat frSn en kraflkalla 3 upp genom 
manipulatoms stativ 4 och vidare till manipulatorannen 5. Kablaget 2 loper genom stativet 4 
via en dppning 6. 1 utforingsexemplet bar dppningen 6 1 stativet 4 t^ckts av en fastmonterad 
rorstuts 7 med en 5vre kant 7a och en ovre mynning 7b, Kablaget 2 ISper darmed genom 
oppningen 6 och genom r5rstutsen 7 och ut genom mynningen 7b. 



Kablaget 2 best^ i exemplet av tre enskilda kablar / ledningar 2a, 2b och 2c (fig 2). Kablama 
/ Icdningama loper genom urtagningar / 5ppningar 8 i en skivfonnig h&llare 9 och blir 
dSLrigenom ISgesfixerade pi avst^d frSn varandra i ett plan vinkelratt mot deras 
langdriktning. H&llaren 9 ^ l3ngs ett avsnitt 10a av sin ytterkaht 10 utfortnad kompatibel med 

15 rorstutsens dvre kant 7a. I det visade exemplet ar r5rstutsens 5vre kant 7a cirkular och 
h&llaren 9 har darmed ett motsvarande bigformat kantavsnitt 10a, vilket har samma 
krokningsradie som rorstutsens overkant 7a. Langs kanten p§ h&llarens b&gformade avsnitt 
10a firms anordnad en fastanordning i form av en langsg4ende b5jd krage 1 1. HSllaren 9 fasts 
i rorstutsens 7 mynning 7b genom att kragen 1 1 hakas eller krangs over rorstutsens 6vre kant 

20 7a och fixeringen sakerstalls med en snSppfiinktion. 

Kabclinfastningen kan aven innefatta ett lock 12 med samma form / ytterkontur som 
rorstutsens dvre kant 7a. P& samma vis som h&llaren 9 har locket 12 en f^tanordning 13 langs 
ytterkanten 14 i form av en langsg&ehde b§gformad krage 13a, dSr kragen 13a hakas eller 
25 krSngs 6ver rorstutsens Ovre kant 7a och fixeringen sakerstalls med en snSppfunktion. Locket 
12 anvands dels fbr att tata rOrstutsens 7 Ovre mynning 7b innan nigot kablage Mr installerat i 
roboten och dels vid installerat kablage 2 f5r att t^cka den del av mynningen 7b som annu inte 
tacks av n&gon hillare 9. 

30 FrSn borjan kan locket 12 ha en form som tacker mynningen 7b. Genom att utfbrma locket 12 
med en eller flera anvisningar 15 kan locket 12 delas i sektioner efter hand som fler kablage 
installeras. Locket 12 delas upp i sektioner genom att delar av locket avlagsnas / bryts bort 
langs anvisningama 15, si att locket 12 till formen blir kompatibelt med den eller de h&Uare 9, 
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som ar fastade i oppningen. HaUaren 9 och locket 12 fir utformade si att de anordnade intill 
varandra bildar en XM dverlappning. 

5 ALTERNATIVAUTFORMNINGAR 

I stailet fSr att haka eller kranga f5ast hillaren 9 pi rorets kant 7a via kragens 1 1 snappfiinktion 
kan hSllarens 9 krage 11 hakas eller krSngas over kanten och sedan Sstas med en 
slangklamma 16 eller liknande. Detsamma gfiller det eventuella lockets 12 fastsattning. 

10 

H&llaren 9 kan vara skivformig men ha en utbredning i kablagets Ifingsied. HSrigenom kan 
stymingen av kablaget goras stadigare genom att hillaren 9 ger kablaget 2 st5d i ISngsled. 

Hillaren 9 kan ha valfti form bara kablaget anordnas kompakt i hiUaren. I situationen med 
15 flera hillare bdr dessa vara kompatibla till sin form, I situationen med lock 12 kan locket 
utfonnas att tacka hela eller delar av utrymmet i mynningen 7b. 

Hillarens 9 och lockets 12 ytterkanter kan utforaias s& att de Overlappar varandra nfir de fir 
anonlnade intill varandra. De kan aven bilda en tat ^iverlappning. 

20 

De ensktlda kablama kan ordnas vridbara i hillarens urtagningar / oppningar 8. 

Hillaren / hSllama kan altemativt vara vridbart anordnade i Sppningen / mynningen 7b. 

25 Rorstutsens 7 dvre mynning 7b behOver inte vara ciricular utan kan vara oval eller ha kantig 
form. 

Rdrstutsen 7 behdver inte vara b5jd utan kan vara rak. 
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Ffistanordningama 11 och 13 behover varken ha samraa utforming eller vara kragar, 
Huvudsaken ar att respektive fistanordning ar losbar pi ett enkelt salt. 



Locket kan besti av flera lik- eller olikformade men kompatibla enheter, som tillsammans 
bildar ett lock av Qnskad storiek och fonn. De ska Sven vara kompatibla med en eller flera 
h&llare om de tillsammans ska t^cka dppningen. 




PATENTKRAV 

I. Robot innefattande en manipulator med styranordning, varvid manipulatom innefattar 
minst en anordning (1) for inffistning av minst ett kablage (2), dSr kablaget (2) ar avsett att 
5 lopa genom minst en oppning (6) i manipulatom, kSnnetecknadav att 

anordningen innefattar en hillare (9), genom vilken kablaget (2) loper och att hillaren (9) 
ar iCsbart fixerad iSngs ett avsnitt av Sppningens (6) kantomr&de. 

10 2. Robot enligt patentkrav l,kannetecknad av att Oppningen (6) ar bildad av en pS 

manipulatom (1) fastmonterad rOrstufs (7). 

Robot enligt patentkrav l, kannetecknad av att den losbart fixerade hailaren (9) 
har en fastanordning i form av en bojd krage (1 1). 

4. Robot enligt patentkrav 3, kannetecknad av att hSllaren (9) Sr fixerad med en 
snappfunktion hos kragen (1 1). 

20 

5. Robot enligt patentkrav 3, kannetecknadav att h411aren (9) ar fixerad med en 
slangklamma (16). 

25 

6. Robot enligt patentkrav I, kannetecknad av att anordningen (1) innefattar ett 
innefattar ett lock (12), vilket ar losbart fixerat i anslutning till pppningens (6) 
kantomr&de. 

30 

7. Robot enligt patentkrav 1, kannetecknad av att hfiUaren / h&llama (9) och locket / 
locken (12) har kompatibla former och att de monterade tillsammans tacker Stminstone 
delar av 5ppningen (6). 



8. Robot enligt patentkrav l,kannetecknadav att hSIlaren / hallama (9) och locket 
(12) tillsammans ticker och bildar en tat forslutning av Sppningen (6). 

9. Robot enligt patentkrav 6, kSnnetecknad av act locket (12) ar uppdclat i sektioner 
(12a). 

10. Robot enligt patentkrav 10, k ^ n n e t e c k n a d a v att locket (12) ar uppdelat i 
sektioner {12a) genom minst en anvisning (15). 

IL Ffirfarande fSr att i en robot, innefattande en maaipulator forsedd med styranordning, 
infista xninst ett kablage (2), vilket IcSper genom minst en 6ppning (6) i manipulatom, 
kSnnetecknat av att kablaget (2) anordnas lopa genom en h&llare (9),och att 
h&llaren (9) bringas att fixeras Idsbart i anslutning till ett avsnitt av dppmngens (6) 
kantomride. 

12. Farfarande enligt patentkrav 11, k a n n e t e c k n a t a v att ett lock (12) utformas 
kompatibelt med en eller flera hillare (9), att h&llare (9) och lock (12) fixeras i 6ppningen 
(6) for att tillsammans bringas att tacka Stminstone delar av oppningen (6). 



13. Forfarande enligt patttitkrav 12, kannetecknat avatt hSllare (9) och lock (12) 
tillsammans bringas att tatslutande tacka oppningen (6), 
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10 SAMMANDRAG 

Robot innefattande en anordning for infdstning av kablage, vilket Itiper genom tiSnga 
utrynunen och passager i roboten. 

15 

(figl) 
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